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多層化する必要があると考えられる。そこで、微小ギャップにおける MR 流体の基礎特性を調べるため、25μm、50
μm のギャップをもつせん断型 MR ブレーキの試験装置を開発し、実験を行い、せん断型多層 MR ブレーキ開発の
ための基礎データを得た。 








能性流体を用いる MR ブレーキの性能を改善するため、MR 流体の微小ギャップにおける基礎特性を調べる研究を行
っている。本論文で得られた結果を要約すると、次の通りである。 
















する必要があると考えられる。そこで、微小ギャップにおける MR 流体の基礎特性を調べるため、25μm、50μm の
ギャップをもつせん断型 MR ブレーキの試験装置の開発及び実験を行い、せん断型多層 MR ブレーキ開発のための基
礎データを得ている。 
 以上のように、本論文は義足歩行の改善を目的とし、制御型義足の足継手に注目し、足首角度を歩行状態或いは歩
行状況に合わせて制御できる義足足継手に関して研究開発を行ったものであり、本論文で得られた結果により、義足
歩行の改善が期待できると考えられる。 
 よって本論文は博士論文として価値あるものと認める。 
